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Abstract of DE 19821546 (C1) 

A sticky label is applied to positions lying in two different planes on the surface of an object carried 
through the machine (1) on a conveyor. Individual labels are stored in a dispenser device (17). A 
manipulator device (16) for receiving, holding and applying the dispensed labels is mounted on a 
rotatable arm (13). This manipulator device is mounted in the free end (130) of the arm and can be 
moved at right angles to the arm length axis (4). 
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Verfahren und Vorrichtung zum Aufbringen von Etiketten 

Die Erfindu'ng betrifft oin Verfahren uhd eine Vorrich- 
tung zum Aufbringen von Etjketten mittels eines die Eti- 
ketten aufnehmenden Manipulators auf dieOberflache ei- 
nes in einer Forderrichtung mittels einer Forderbahn am 
Manipulator vorbeigeforderten Gegenstandes, wobei die 
Etiketten. in zwei in verschiedenen Ebenen liegenden Etl- 
kettierpositionen auf den Gegenstand auf gebracht wer- 
den. Zum Aufbringen der Etiketten in verschiedenen Eti- 
kettierpositionen wird vorgeschlagen, dafS der Manipula- 
tor sowohl eine Schwenkbewegung wie auch eine der 
Schwenkbewegung vorauseilende geradlinige Bewe- 
gung ausfuhrt, um die verschiedenen Etikettierpositionen 
zum Aufbringen der Etiketten zu erreichen. 



III 
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Beschreibuhg 



Die Rrfindung berrifft ein Verfahren /urn Aufbri ngen von 
Htiketten mittels eines die Htiketten aufnehmeriden Manipu- 
lators auf die Oberfl ache ein es in einer Forderrichtung ent- 
lang einer ^6rde^bahn am Manipulator vprbeigetorderten 
Gegenstandes, wobei die EtikeUen in zwei in vefschiedenen 
EBenen liegenden Etikettierpositionen auf dbn Gegenstand 
aufgebracht werden. 

Die Erfindung betriffi ferner einb Vorrichtung zum Auf- 
bringen von Etiketten auf die Oberflache eines in einer For? 
derrichtung entlang einer ForderbaHn an der Vorrichtiing 
vorbeigeforderten Gegenstandes, wobei die Etiketten in 
zwei in verschiedenen Ebehen liegenden Etikettierpositio- ' 
nen auf den Gegenstand aufbringbar sind, mit einer Abgabe- . 
einrichtung zur Abgabe einzelner Etiketten und mit einem 
Manipulator zum Aufnehmen,.Halten und Aufbringen der 
von der Abgabeeinrichtung abgegebenen Etiketten, wobei 
der Manipulator um eine Schwenkachse schwerikbar gehal- 
tert und aus einer Ausgarigsposition auBerhalb der Forder- 
bahn um die Schwenkachse in die Forderbahn des Gegen- 
standes schwenkbar ist. 

Die Beschriftung von Gegenstanden, z. B. eines Produk- 
tes bzw. seiner Verpackung erlangen aufgrund des notwen- 
digen.Informationsaustausches zwischen Hersteliem, Hari- 
del und Endkunde eihe immer grSBer werdende Bedeutung, 
wobei das Bcschriftcn mittcLs bcdrucktcr uhid yorzugswcisc 
selbstklebenden Etiketten eine besonders einfache und lei- 
stungsfahigc Moglichkcit darstcllt. Bcispiclc fur die Not- 
wendigkeit einer derartigen Beschriftung der Prodiikte mit; 
tels Etiketten finden sich in kommissionsbezogener oder 
Jusr-Tn-Time-Ptxxiuktiori, in der QualitStssicherung und 
Ruckverfolgbarkeit von Prodiikten sowie bei der Einhaltung 
gesetzlicher Vorgaben durch bestimTnte Produktbezeichnun- 
gen, Gefahrenhinweise Oder Mindesthaltbarkeitsdaten, die 
auf dem Produkt anzubringen sind. Auch ini Bereich der lo- 
gistischen Steuerung und effektiven Lagerhaltung sowie 
beiin Tracking und TVacing und der ProLokoUierung von 
Transportwegen ergeben sich vielfaltige Anwendungsbei- 
spiele fur die Produktkenhzeichnung mittels aufbringbarer 
Etiketten. ' 

Bei verschiedenen Anwendungen wird eine Kennzeich- 
nung eines Gegenstandes, z. B. des Produkts bzw. seiner. 
Verpackung in zwei in verschiedenen Ebenen liegenden Eti- 
kettierpositionen aiif der Oberflache deb Gegenstaiides ge^ 
fordert, wobei die Komplexitat der anzubringenden Infor- 
mationen u. U. das Anbringen sehr groBforriiatiger Etiketten 
mit entsprechend vielen inforniadonen erfordert. . . 

Es sind daher bereits eine Reihe von EtikettierVprrichtun- 
gen vorgeschlagen worden,.die ein automatisiertes Aufbrin- 
gen von vorzugsweise selbstklebenden Etiketten in zwei auf 
verschiedenen Ebenen liegenden Etikettierpositionen auf 
Gegenstanden, wie Paletten oder Kartonagen errnoglichen, 
wobei diese iiblicherweise automatisiert von eirier Forder- 
einrichtung an der Etikettiervorrichtung vorbeigefuhrt wer- 
den. 

Aus der DE40 31 891 Al ist als eine Moglichkeit der 
Anbringung von zwei Etiketten in zwei verschiedenen Eti- 
kettierpositionen vorgeschlagen worden, daB der zu etiket- 
tierende Gegenstand der Etikettiervorrichtung zugefuhrt 
und dort angehalten wird, um mittels eines Manipulators auf 
der in Bewegungsrichtung des Gegenstandes liegenden 
vStimseite desselben ein Ftikett aufzubringen. Nachfolgend 
wird mittels zwei oder mehr Linearantrieben eine sehr auf- 
wendige zwei- txler. dreiachsige Bewegung' des Manipula- 
. tors voUfiihrt, iriitdereiri weiteres aiizubringetides Etikett an 
die zweile Etiketlierposiiion gebrachi und dort auf den (le- 
genstand aufgebracht wird. Das hierbei erforderliche Anhal^ 



ten der Bewegung des zu etikettierenden Gegenstandes ist 
Jedoch auBerordentlich unerwiinscht, da hierdurch zum ei- 
nen die Taktleistung der Etikettiervorrichtung, d. h. die An- 
zahl der pro Zeiteinheit zu etikettierenden Gegenstande ver- 

5 ri ngen und zum anderen erhohte Xosten infolge eines ge- 
. steigerten. Steuerungsr und Regelungsaufwandes bedingt 
\yerden^ " "1 

In der "WO 97/32 785 Al wird vorgeschlagen; zum Auf- 
bringen von Etiketteri in zwei in verschiedenen Ebenen lie- 

10 genden Etikettierpositionen auf der Oberflache eines an der 
Etikettiervorrichtung; vorbeibewegten Gegenstandes beide 
in je einer Etikettierpositidn auf der Oberflache des Gegen- 
standes "aufzubringende Etiketten von einer. Etikettenabga- 
beeinrichtung auf einen kontroUiert angetriebenen Sauggurt, . 

15 z; B. auf einer Ttommel oder ein uralaufendes Band zu ijber- 
geben! Dieser Sauggurt schwenkt sodann in die Bewegungs- 
b aim. des Gegenstandes ein und ro lit sich zur Ubertragung 
der Etiketten entsprechend der Gegenstandskonturen und , 
der Geschwindigkeit des Gegenstandes iiberdessen Oberfla- 

20 che ab. Nachteilig bei diesen bekannten Etikettiervorrich- 
tuhgen ist es, daB sie nur auf winklig aneinander angrenzen- 
den Oberflachen des Gegenstandes einsetzbar sind, nicht je- 
doch auf unregelmaBig geformten Oberflachen, da der Saug- 
gurt eben ist und das Etikett von diesem.nur angedriickt 

25 .wird. Daruber hinaus druckt der Sauggurt gegen die zu eti- 
kettierenden OberflSchen, wpdurch bei sehr empfindUchen 
Gegenstanden cine Bcschadigung nicht immer auszuschlie- 
Benist. 

Aiis der DE 33 01 439 Al ist cine \forrichtung zum Auf- 
30 bringen yon Klebeetiketten bekannt, die einen yon einem 
Mptoi: angetriebenen rohrfomiigen Etikettenarm init an des- 
seh freiem Ende angeordnetem Saugkopf fur die Etiketten- 
anbringurig. am Gegenstand aufweist. Der Etikettenarm ist 
dabei elast.isch ausgebildet und wird in einer Drehrichtung 
35 angetrieben, um zwei aneinandergrenzende Seiten des Ge- 
genstandes iiiiL Etiketten zu versehen. Eine derartige Vor- 
richtung ist jedoch nur an relativ kleinen Gegenstanden und 
niit geringer Positioniergehauigkeit einsetzbar und kann 
auch nur zum Aufbringen relativ kleinlbrmatiger Euketten 
40 yerwendet \yerden, .was den Einsatzbereich stark ein- 
scHrankt. 

Einie weitere aus deiii Stand der Techriik bekanntgewor- 
dene Etikettiervorrichtung schlagt zwei mit Etiketten zu be- 
stuckende Etikettenmanipulatoren vor, die von einer ver- 

45 fahrbaren Etikettenabgabeeihrichtung.die aufziibringenden 
Etiketten erhalten. Hierbei kann jedc)bh das auf die Stimseite 
des Gegenstandes aufzubringende Etikett nur selir nahe an 
der zwischen beiden. Oberflachen ausgebildeten Xante' des 
Gegenstandes angebracht. werden iind Etikettierungsvor^ 

50 schriften, z. B; die sogenaiinten CCG-Vbrschriften kpnnen 
u. U. nicht mehr eingehalten werden. Bei Gegenstanderi mit 
unregelmaBiger Kantenausbildung, z. B. bei gestapelter 
Sackware ist dieses biekannte Verfahren iiberdies nicht ein- 
setzbar und es sind nur sehr geringe Etikettiergeschwindigr 

55 keiten und Taktzahlen moglich; . ' 

Die Erfindung hat sich daher die Aufgabe gestellt. die be- 
kannten Verfahren und Vorrichtungen der eingangs genann- 
tcn Art dahingchcnd zu vcrbcsscm, daB cine hohc Zahl von 
Etiketten pro Zeiteinheit auf den Oberflachen eines zu eti- 

60 kettiei-enden Gegenstandes in zwei Etikettierpositionen auf: 
gebracht werden konnen, wobei 'kein Anhalren des Gegen- 
standes zwecks Etikettierung mehr hotwendig sein soU und 
das AutT>ringen der Etiketten ungehindert auch bei unregel- 
maBigen und/oder empfindlichen Oberflachen des zii etiket- 

65 lierenden Gegenstancies erfolgt und eine hohe Pcisitioniei^e- 
• nauigkeit der Etiketten, ennoglicht wird,' wie sie beispiels- 
weise fur den Einsalz vpn automatisierlen,Elikettenlesesy- 
stemen ertbrderlich sind, . 
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Daruber hinaus soil es moglich sein, die Etiketten entwe- , 
der nur in einer oder in beiden Etikettierpositionen wahl- 
weise auf der Oberflache des Gegensrandes auf/ubringen. 

Diese Autgabe wird erfindungsgemaB durch ein Verfah- 
ren gemaR den kennzeichnenden Merkmalen des Pat.ent.an- 5 
spruches i oder 2 gelost. 

Eine erlindungsgeiiiaBe Vorrichlung zur Losung der ge- 
stellten Aufgabe ist Gegenstand des Paten tanspruches 17. 
. Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind den Un- 
teranspruchen entnehmbar. lO 

Zur Losung der gestellten Aiifgabe schlagt die Erfindung 
ein Verfahren Vor, bei dem 

a) zum Aufbringen eines Etiketts in einer in Forder- 
richtung liegenden Etikettierposition der Manipulator 15 
auBerhalb der Fbrderbahn mit einem Etikett beschickt 
wird und der Manipulator zum Aufbringen des Edketts 
auf den Gegenstand eine Schwenkbewegung in die 
Forderbahn und eine der Schwenkbewegung vorausei- 
lende geradlinige Bewegung ausfUhrt, wobei das Eti- 20 
kett vom Manipulator dem Gegenstand bis zum Kon- 
takt mit der Oberflache, desselben entgegengefahren 
wird und nach dem Aufbringen des Etiketts der Mani- 
pulator eine Riickschwenkbewegung aus der Forder- 
bahn und eine der Riickschwenkbewegung nacheilende 25 

^ geradlinige Rtlckbewegurig ausfuhrt imd 

b) zurii Aufbringen cirics Edketts in einer qucr zur 
Ferderrichtung liegenden Etikettierposition der Mani- 
pulator auScrhalb der Forderbahn mit pitiem Etikett be- 
schickt wird uiid der Manipulator zum Aufbringen des 30 
Etiketts auf den Gegenstand eine geradlinige Bewe- 
gung quer zur Forderrichtung in die Fftrderbahn bis 
ziim Kontakt mit der Oberflache des Gegenstandes aus- 
fiihrt und nach dem Aufbringen des Etiketts der Mani- 

. pulator eine geradlinige Riickbewegung aus dier For- 35 
derbahn ausfuhrt. 

Durch diese Ausbildung wird es moglich, miUels des Ma- 
nipulators sowohl ein Etikett, auf die in Forderrichtung wei- 
sende Seite, d. h. die Stirnseite des Gegenstandes durch Be- 40 
. wegungen gemaB Merkmal a) aufzubringen, wie es auch 
tnoglich ist, nachfolgend auf eine quer zur Forderrichtung 
gerichtete Seite, d. h. eine Langsseite des Gegenstandes ein 
bntsprechendes Etikett durch Bewegung des Manipulators 
gemaB Merkmal b) aufizubringen. 45 

Beim Aufbringen des Etiketts auf die Stirnseite des Ge^ 
genstandes durch Bewegungen des Manipulators gemaB 
MerkniaL.a) wird durch die der Sch>yenkbewegung voraus- 
eilende geradlinige Bewegung des Manipulators das Etikett 
dem Gegenstand entgegen dessen Forderrichtung entgegen- 50 
gefahren, so daB die Position zum Aiifbringen des Etiketts, 
d. h. die Position, bei der der -Manipulator mit der zu etiket- 
tierendeh Stirnseite des Gegenstandes in Kontakt kommt, 
entgegen der Forderrichtung des Gegenstandes um die 
Lange der ausgefiihrten geradlinigen Bewegung des Mani- 55 
pulators vorverlegt wird. Durch dieses Vorverlegen wird 
beim erfindungsgemaBen Verfahren zusatzliche Zeil fiir das 
dem Aufbringen des Etiketts hachfolgcndc Riickschwcnkcn 
und das nacheilende geradliriige Riickbewegen des Manipu- 
lators in seine Ausgangsstellung gewonnen. Hierdurch ist 60 
gewahrleistet, daB zum einen der zu etikettierende Gegen- 
stand auf der Forderbahn wahrend des Vorbeiforderns am 
Manipulator und dem Aufbringen der Etiketten in seiner 
Forderbewegung nicht verlangsamt oder angehalten werden 
rriufii Zum anderen .verharn. der Manipulator durch das vor- 65 
angehend erlauterte vpryerlegte Aufbringen eines Etiketts 
auf die Stirnseite des (legensLandes nach dem Rucksch wen- 
ken und Ruckbewegen tiir eine ausreichend lange Zeitdauer 
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in seiner Ausgangsstellung, um wahrend des kontinuierli- \ 

chen Weiterfordems des Gegenstandes mit dem zweiten Eti- | 

kert fiir die Erikettierung der T.angsseite des Gegenstandes i 

gemaB Merkmal b) beschickt zu werden und dieses nachfol- j 

gend auf den Gegenstand aufzubringen. j 

Hine alternative Ausfuhrungstbrm des edindungsgema- | 

Ben Verfahrens sieht vor, daB ^ 

a) zum Aufbringen eines Etiketts in einer quer zur For- ' 
derrichtung tiegenden Etikettierposition der Manipula- j 
tor auBerhalb der Forderbahn mit einem Etikett be- j 
schickt wird und der Manipulator zum Aufbringen des 
Etiketts auf den Gegenstand eine geradlinige Bewe- { 
gung quer zur Forderrichtung in die Forderbahn bis j 
zum Kontakt mit der Oberflache des Gegenstandes aus- j 
fiihrt und nach dem Aufbringen des Etiketts der Mani- I 
pulator eine geradlinige Riickbewegung aus der For- j 
derbahn ausfuhrt und i 

b) zum Aufbringen eines Edketts in einer entgegen der i 
Forderrichtung liegenden Etikettierposition der Mani- ; 
pulator auBerhalb der Forderbahn mit einem Etikett be- i 
schickt wird und der Manipulator zum Aufbringen des 
Etiketts auf den Gegenstand eine Schwenkbewegung in j 
die Forderbahn und eine der Schwenkbewegung vor- 
auseilende geradlinige Bewegung ausfiihrt, wobei das 
Etikett vom Manipulator dem Gegenstand bis zum 
Kontakt mit der Oberflache hintcrhcrgcfahrcn wird und 
nach dem Aufbririgen des Etiketts der Manipulator eine j 
Riickschwenkbewegung aus der Forderbahn und cine j 
der Ruckschwenkbewegung nacheilende geradlinige I 
Riickbewegung ausfuhrt. ' 

Im Veigleich zum vorangehend erlauterten Ausfiihrungs- 
beispiel wird in diesem Ausfuhrungsbeispiel in umgekehrter 
Reihenfolge zuniichst ein Etikett auf eine quer zur Forder- 
richtung hegende Seile, d. h. Langsseite des (regenstandes | 
aufgebracht und nachfolgend beim weiteren Vferbeitordem 
des (jegenstandes am Manipulator ein weiteres Etikett auf I 
die entgegen der Forderrichtung Uegende Seite, d. h. die der ! 
Forderrichtung abgewandte Stirnseite des Gegenstandes I 
aufgebracht. Hierbei fahrt der Manipulator mit dem hierfiir ] 
vorgesehenen Etikett dem am Manipulator vorbeigeforder- | 
ten Gegenstand durch eine Schwenkbewegung und die die- 
ser Schwenkbewegung vorauseilende geradlinige Bewe- i 
gung in Forderrichtung hinterher und holt den Gegenstand j 
ein, so daB es zu einem Kontakt mit der Oberflache des Ge- | 
genstandes und dem Aufbringen des Etiketts in der ge- i 
wiinschten Weise kommt. i 

Beide vorangeherid erlauterten Ausfiihrungsformen des | 
erfindungsgemaBen Verfahrens koiinen einzeln oder auch 
kombiniert in jtwei entsprechend ausgebildeten ^forrichtun- 
gen angewendet werden, wobei bei einer gemeinsamen Anr 
wendung eine Erikettierung des Gegenstandes auf bis zu 
vier in verschiedenen Ebenen liegenden Seiten moglich 
wird. . . , I 

Vorteilhaft werden die Bewegungen des Manipulators mit 1 
groBerer Geschwindigkeit als die Geschwindigkeit des in j 
Forderrichtung gcfordcrtcn Gegenstandes durchgcfiihrt, so i 
daB eine geniigend groBe Zeit fur das Aufnehmen und Auf- | 
bringen der Etiketten und/oder ein zuverlassiges Einholen i 
des am Manipulator vorbeigefordenen Gegenstandes ge- I 
wahrleistet ist. 

Tnsbesondere wird hierdurch ermoglicht, daB der Gegen- 
stand trotz des Aufbringens der Etiketten kontinuierlich, 
d. h. ohneUnterbmechung oder Verlangsamung am Manipu- 
lator vorbeigefordert werden kann, wodurch sich eine eibeb- 
liche Leistungssteigerung bei der Aulbringung der Etiketten j 
gegeniiber den bisher bekannten Verfahren ergibt. 
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Eine besonders hohe Flexibilitat und Schnelligkeit kann 
geinaB einer vorteilhaffen Weiterbildung des erfindungsge- 
TTiaBen Verfahrens ; dadurch erreicht werden, daB die 
Schwenkbewegung und die geradlinige Bewegung des Ma- 
nipulators und/oder die Tluckschwenkbewegung und die ge- 5 
radlinige .Riickbewegung des Manipulators unabhangig 
voneinariderdurchgefuhrt werden, was z:. B. durch^geliennie ' 
Ahtriebe und eine entsprechende Steuerung fiir die" . 
Schwenkbewegungen und die Linearbewegungen des Mani- 
pulators realisiert wefden kann. Vorzugsweise werden hier- io 
bei die Schwenkbewegung uhd die Linearbewegung des 
Manipulators und/oder die Ruckschwenkbewegurig und die ^ 
geradlinige Riickbewegung des Manipulators simultan 
durchgefuhrt, wodurch beirn Einschwenken des Manipula- 
tors in die Forderbahn bzw. beini Riickschwenken die vor- 15 
auseilehde bzw. nacheilende geradlinige Bewegung des Ma- 
nipulators iiberlagert.wird und sichhieraLUS imErgebnis eine 
besonders schnelle Bewegung des Manipulators im Ver- 
gleich zur Fordergeschwindigkeitdes zu etikettierenden Ge- 
genstandes ergibt. . -20 

Eifie weitere vorteilhafte, Ausfuhruhgsform des erfin- 
dungsgemaBen Verfahrens sieht vor, daB das Etikelt mitiels 
Unterdruck an. den Manipulator angesaugt' und zum Auf^ 
bringen auf den Gegenstand mittels Oberdruck vom Mani- 
pulator abgeblasen wird. Hicrzu wiM beispielsweise votge- 25 
schlagen, einen an sich bekannten spgehannten Vakuuni- 
Spcndc-Stcmpcl als Manipulator fiir die Etikcttcn zu vcr- \ 
wenden, der insbesondere zum Aiifbringen von einseitig mit 
cincr sclbstklcbcndcn Schicht ausgcbildctcn Etikcttcn be- 
sonders geeignet ist. 30 

Das Aufbringen des Etiketts auf den Gegenstand kann 
hierbei vorteilhaft mittels eines am Manipulator ausgebilde- 
ten Kontaktsensors ausgelost werdeh» der bei Kontakt mit 
der Oberfiache des Gegehstandes das beispielsweise mi ttels 
Oberdruck bewirkte Abblasen des Etiketts zum Aufbringen 35 
auf den (legensLand iniliiert. . , ' . ' ♦ ' 

Je nach Anwendungsfall und Ausfuhrungsform ist voi-ge- . 
sehen, die Bewegungeri des Manipula:tors enlweder LakL- 
weise ablaufgesteuert durchzufuhren, was beispielsweise 
bei in^gleichen. Abstanden aufeinanderfolgend an dem Ma-: ,40 
nipuiator vorbeigeforderten Gegenstanden einfach durch- 
fuhrbar ist oder die Bewegungen des Manipulators werden 
in Abhangigkeit von der Position des Gegenstandes auf der 
Forderbaiin gesteuert, so da6 auch in unfegelniafiigen Ab- 
stan'den am Manipulator voHseigefprderte Gegeristande zu- 45 
verlassig etikettiert werdeii konnen. 

Hierzu wird vorgeschlageri, daB liiittels eines Sensors 
eine zum Erreichen der Etikettierposition benotigte Position 
des auf der Forderbahn am Mahipulator vorbeigefSrderten 
Gegenstandes ermittelt wird und in Abhangigkeit von dieser 50 
Position des Gegenstandes die geradlinige Bewegung des 
Manipulators quer zur Forderrichtung zum Aufbringen des ^ 
Etiketts in der quer zur Forderrichtung liegenden Etikettier- 
■ position ausgelost wird. 

Ein weiterer Sensor kann beispielsweise dias Herannaheri 55 
eines auf der Forderbahn geforderten Gegenstandes an den 
Manipulator ermitteln und in Abhangigkeit davon die 
Schwenkbewegung des Manipulators in die Forderbahn und 
die der Schwenkbewegung vorauseilende geradlinige Be- 
- wegung des Manipulators zum Aufbringeri des Etiketts aus- 60 
I5sen, uni das Etikett auf eine in bzw. ehtgegeri der Forder- 
richtung liegende Seite des Gegenstandes aufeubringen. , 

Ferner kohnen weitere Sen soreri: vorgesehen sein, um die 
Funktionssicherheit des erfindungsgemaBen Verfahrens si- 
cher/ustellen, beispielsweise ein Senson der eine -Position 65 
des auf der Forderbahn am Manipulator vbi-beigefprderten: 
(legenslandes innerhalb desSchweiikbefeiches des Mampu^ ■ 
lators ennittelt. ^ / 



Soferri ein Gegenstand sich4nnerhalb des Schwenkberei- 
ches befindet, kann sodann eine Ausschwenken des Mani- 
pulators in die Fprderbahn unterbunderi werden, um Be-, 
schadigungen desselben zu vermeiden. 

Auch si hd weitere tSensoren und/oder logische Verknilp- . 
fuiigen der Me^sergebhisse der Sensoren moglich, um eine 
von der Poisitiqii des Gegenstandes auf der Forderbahn ab-. 
h^gige; Steuerung der Bewegungen des Manipulators zu 
bewifken, von denen einige'npch dachfolgend naher erlau- 
tert werden. . , 

Die auf den Gegenstand aUfzubringeriden Etiketten kon- 
nen je nach Ausfuhrungsform entweder vorgefertigt und be- 
reits vollstandig bedruckt vorgesehen sein oder werden indi- 
viduell unmittelbar vor dem Aufbringen auf den Gegenstand 
mittels eines geeigneten Etikettendruckers mit individuellen 
Daten bedruckt. 

Die im Rahmen der Erfindung vorgeschlagene Vorrich-v 
tung zum Aufbringen von Etiketten auf die Oberflache eihes^ 
in einer Forderrichtung entlang einer Forderbahn an der Vorr 
richtung vdrbeibewegten Gegenstandes, wobei die Etiketten 
in zwbi iti verschiedenen Ebenen liegenden Etikettierposi- 
tipnen auf den Gegenstand.aufbringbar sind, weist eine Ab^ 
gabeeinrichfung zur Abgabe einzelner Etiketten und einen. 
Manipulator zum Aufnehmen, Halten und Aufbringen der 
von der Abgabeeinnchtiing abgegebenen Etiketten auf, wo- 
bei der Manipulator uni eine Schwenkachse schwenkbar ge- 
haltcrt und aus cincr 'i^usgangsposition auBcrhalb, der F6r- 
dierbahn um die SchWenkachse in die Forderbahn des Ge- 
genstandes schwenkbar ist. ' . 

Zur 'Losung der eingangs gesteUten Aufgabe wird im 
Rahmen der Erfindung vorgeschlagen, daB der Manipulator 
der Schwenkbewegung in ^usschwenkrichtung vorausei- 
lend -in einer Ausfahrrichtung ausfahrbar und nachfolgend 
der RUckschwenkbeNvegung entgegen der Ausschwenkrich- 
tunjg nacheilend entgegen der Ausfahrrichtung einfahrbar 

ist.; . , - ; ' ' • - ' • '■ ■ 

Fine Ausfuhrungsform der Erfindung sieht hierbei- vor, 
daB ein um die Schwenkachse schwenkbarer Schwenkanu 
vorgesehen ist, mittels dessen der Manipulator in die For- 
derbahn des Gegenstandes schwenkbar ist und der Manipu-. 
' lator im Bereich des freien Endes des Schwenkarmes quer 
zur Langsachse desselben geradlinig verfahrbar angeordnet 
ist, dergipstait, daB.der Manipulator quer zur Langsachse des 
Schwenkarmes aus einer Ausgangspbsitidh ' ahi Schwen- 
kahn der Schwenkbewegung in Ausschwenkrichtiing vor- 
* auseilend in einer Ausfahrrichtung ausfahrbar und nachfol- 
gend der Riickschwenkbewegung entgegen der Aus- 
schwciikrichturig nacheilend entgegen der Ausfahrrichtung 
einfahrbiar ist. ^ 

Selbstverstandlieh sind im Rahmen der Erfindung auch 
andere Ausgestaltungen, die ein Ausschwenken des Mani- 
pulators in deH Forderweg des Gegenstandes eniioglichen, 
denktiar. " • % • 

purch diese Ausbildung der erfindungsgemaBen Vorrich- 
tung kann eine Etikettierposition des. Manipulators durch. 
Verschwcnken des Schwenkannes und damit des darah ge- 
halterten Manipulators aus einer Ausgangsposition in Aus- 
schwcnkrichtung und Ausfahrcn des Manipulators aus sei- 
ner Ausgangsposition am Schwenkarm in Ausfahrrichtung 
erreicht werden. Hierbei eilt der Manipulator beim Ausfah- ' 
ren der Schwenkbewegung voraus. In dieser Etikettierposi- 
tion kanil ein auf den Klanipiilatpr aufgenornnienes Etikett 
auf einer Stirnseite des Gegerfsita.ndes aufgeHracht werden. 

In einer Ausfuhrungsform <ier Erfiii4ung ist die Aiis- 
schwenknchi.urig und (lie Ausfahrrichtung des Manipulalors 
. entgegen der Forderrichtung des zu etikettierenden Gegen- 
: st'ande's gerichtet. Der Manipulator wird beiiu Arifahren die- 
ser Htik^ttierpbsitipn dem in Forderrichtung bewegten .Ge- 
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genstand eritgegengefahren, so daB eine Etikettierung der in 
Forderrichtung des Gegenstandes liegenden Stimseite des- 
selben hewirkbar isi. 

In einer anderen Ausfuhrungsform der Hrfindung isi die 
AusschwenkrichTung und die Ausfahmchrung des Manipu-. 5 
lators in Forderrichtung des zu, etikettierenden Gegenstan- ^ 
des gerichtel. Der Manipulator wird beim Anfahren dieser 
Etikettierposition dem in Forderrichtung bewegten Gegen- 
standes hinterhergefahreh und erreicht diesen aufgrund ei- 
ner hoJieren Gesamtgeschwindigkeit aus Ausschw^ik- und to 
Ausfahigeschwindigkeit gegeniiber der Fordergeschwindig- 
keit des Gegenstandes. Auf diese Art ist eine Etikettierung 
der entgegen der Forderrichtung liegenden Stimseite des 
Gegiphstandes ermoglicht. 

Eine weite're Etikettierposition des Manipulators kann 15 
durch Ausfahren desselben aus seiner Ausgangsposition am 
Scliwenkarm in Ausfahrrichtung quer zur Forderrichtung 
des Gegenstandes erreicht werden, wobei der Schwenkarm 
in seiner unverschwenkten Ausgangsposition verharrt. 
Diese Etikettierposition ist fur das Aufbringen eines Etiketls 20 
auf eine im wesentlichen paraDel zur Bewegungsrichtung 
des Gegenstandes liegende Langsseite desselben geeignet, 
die an die Stimflache gema3. der erstgenannten Etikettierpo- 
sition angrenzt. 

In einer yorteilhaften Weiterbilduhg der Erfindung wird 25 
vorgeschlagen, daS eine Steuerung flir die Bewegungen des 
Manipulators vorgcschcn ist, dcrart, daB nachcinandcr die 
fiir die Aufbringung eines Etiketts auf der Stimseite geeig- 
nctc Etikettierposition und. die fiir das Aufbringen cincs Eti- 
ketts auf die Langsseite des Gegenstaiides geeignete Etiket- 30 
tierposition erreichbar sind. 

Da die fUr das Aufbringen eines .Erikettks auf die in For- 
derrichtung des Gegenstandes liegende Stirnseite geeignete 
Rtikettierposition des Manipulators durch Verschwenken 
des Schwenkarmes mit dem Manipulator aus seiner Aus- 35 
gangsposilion und ein der Schvyenkbewegung vorauseilen- 
des Ausfahren des Manipulators aus seiner Ausgangsposi- 
. Lion am Schwenkarm entgegen der Forderrichtung des Ge- 
genstandes erreicht wird, kann die Etikettierung dieser 
Stirnseite des Gegenstandes um das MaB des Ausfalirens 40 
des Manipulators entgegen der Forderrichtung des Gegen- 
standes vorverlegt werden. Hierdurch wird . eine ausrei- 
chende Zeit fiir die nachfolgende Ruckschwenkbevyegung 
und nacheilende geradlinige Ruckbewegung des Manipula- 
tors in entgegengesetzter Richtung. gewonhen, so daB zwi- 45 
schenzeitlich das zweite Etikett auf den Manipulator aufge- 
nonunen werden kann, wahrend der Gegenstand an der Eti- 
kettiervorrichtung kontinuierlich Vorbeigefordert wird. 
Nachfolgend kann durch Aufsuchen der zweiten Etikettier- 
position auch die Laiigsseite des 'Gegbnstandes mit einem 50 
Etikett durch geradliniges Ausfahren des Manipulators quer 
zur Forderrichtung des Gegenstandes versehen werden. 

Auch ist es moglich, zunachst durch Ausfahren des Mani- 
pulators quer zur Forderrichtung des Gegenstandes bei in 
der Ausgangsstellung verharrendem Schwenkarm ein Eti- 55 
kett auf die Langsseite eines an der Edkettiervorrichtung 
vorbeibewegten Gegenstandes aufzubringen und, nachfol- 
gend den Manipulator in entgegengesetzter Richtung zu- 
riickzubewegen. Nach Aufnahme eines weiteren Etiketts 
kann sodann die Etikettierposition mit in Forderrichtung 60 
ausgeschwenktem und in dieser Richtung vorauseilend aus- 
gefahrenem Manipulator angefahren werden, da zwischen- 
zeitlich der Gegenstand urri eine genugend groBe Weg- 
strecke weitergefordert worden ist. Sobald der Manipulator 
(len vorbeigeforderten Gegensland eingehoU hat und Tnit 65 
dessen entgegen der Forderrichtung Uegenden Stirnseite in 
Konlakt kommU wird das Edkelt aufgebrachU 

Um eine Verringerung der Geschwindigkeit des zu etiket- 
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tierenden Gegenstandes oder gar ein Anhalten desselben j 
zwischen dem Aufbringen eines ersten und eines nachfol- ! 
,genden zweiten Etiketts zu verhindem, ist die Bewegung ] 
des Manipulators in die zur Etikettierung einer Stimseite des i 
Gegenstandes geeignete Etikettierposi tion und/oder aus die- 
ser Etikettierposition zuruck in die Ausgangsposition mit ! 
groBerer (xeschwindigkeil als die Fordergeschwindigkeil . j 
des zu etikettierenden Gegenstandes durchfiihrbar. 

Die Erfindung lehrt, daB bei dieser Ausgestaltung der 1 
Vorrichtung ein Anhalten des an der Vorrichtung vorbeibe- ! 
wegteri Gegenstandes zum Etikettieren von Oberfiachen, die j 
in zwei verschiedenen Ebenen liegen, nicht mehr notwehdig | 
ist Hierdurch, wird eine erhebliche Steigerung der Lei- ' 
stungsfahigkeit der erfindungsgemaBen Vorrichtung er- | 
reicht. 

VDrteilhaft ist die Abgabeeinrichtung fiir die einzelnen i 
Etiketten derart angeordnet, daB bei in der Ausgangsposi- i 
tion befindlichem Schwenkarm und in seiner Ausgangsposi- , 
tion am Schwenkarm befindhchem Manipulator ein Etikett ; 
von der Etikettenabgabeeinrichtung an den Manipulator ab- i 
gebbar ist, Hierdurch wird die Aufnahme von Etiketten vor | 
dem Aufsuchen einer ersten Etikettierposition und vor dem 
Aufsuchen einer weiteren Etikettierposition problemlos er- j 
moglicht. 

Die Schwenkbewegung und das Verfahren des Manipula- 
tors sind vorteilhaft unabhangig voneinander bewirkbar, 
was z. B. durch unabhangigc Antricbc fiir den Schwenkarm ; 
und den daran verfahrbar gehalterten Manipulator realisiert 
werden kann. So kann z. B. der Schwenkarm mittcls cincs i 
Drehantriebes und der Manipulator mittels . eines Linearan- j 
triebes angetrieben werden. Beide Antriebe sind vorzugs- | 
weise als PneuTnatikzylinder ausgebildet. i 

Die Schwenkbewegung und das Verfahren des Manipula- 
tors sind g;emai3 einer vorteilhaflen Weiterbildung der Erfin- 1 
dung in einer gemeinsamen Ebene bewirkbar. Hierbei kann j 
der Manipulator entweder um eine vertikal verlaufende i 
Schwenkachse oder um eine horizontal verlaufende ! 
Schwenkachse schwenkbar ausgebildet sein. Im Falle einer ; 
vertikal verlaufenden Schwenkachse wird die Etikettierung ' 
der Stirnseite und einer Langsseite des Gegenstandes er- 
moglicht, im Falle einer horizontalen Schwenkachse wird | 
die Etikettierung einer Stirnseite und der Ober- bzw. Unter- | 
seite des Gegenstandes ennoglicht. \ 
tJm die Leistungsfahigkeit der erfindungsgemaBen Vor- ' 
richtung weiter zu steigern und die Bewegung des Manipu- | 
lators in und/oder aus der Etikettierposition zur Edkettie- 
rung einer Stimseite des Gegenstandes schneller als die Be- 
wegungsgeschwindigkeit des zu etikettierenden Gegenstan- 
des durchzufuhren, sind die Schwenkbewegung und das 
Verfahren des Manipulators und/oder die Riickschwenkbe- 
wegung und Ruckbewegung des Manipulators simultan be- j 
wirkbar, was z. B. durch entsprechende unabhangige Steue- | 
rung der Antriebe fiir den die Schwenkbewegung des Mani- 
pulators bewirkenden Schwenkarm und die Verfahrbewe- 
gung des Manipulators bewirkbar ist. Insbesondere ist es 
hierdurch auch moglich, wahlweise nur eine oder beide in 
Frage kommenden Oberfiachen des zu etikettierenden Ge- 
genstandes rait cincm Etikett zu vcrschcn, wozu die 
Schwenkbewegung und das Verfahren des Manipulators 
entsprechend gesteuert werden. 

GemaB einer Ausfiihrungsfonn der Erfindung kann der 
Manipulator einen Vakuum-Spende-Stempel aufweisen, der 
zum Aufnehmen und FTalten eines Etiketts mit Unterdruck 
beaufschlagbar ist, so daB das vorzugsweise selbstklebend 
ausgebildele Rtikel l. an diesen angesaugi wird und der /um 
Aufbringen des Etiketts mit Dberdruck beaufschlagbar ist, 
so daB das Etikett in Richtung auf die zu elikettierende 
Oberflache abgeblasen wird. Durch diese Ausbildung des 



Manipulators wird eih' beriihruhgsloses Aufbringen der Eti- 
ketten auf die gewunschte Oberftache des Gegenstandes er- 
rrioglicht; was bei sehr empfindlichen Ciegensranden von , 
Vorteil ist, wie auch ein Anbringen auf unebenen Oberfla- . 
Chen probleiTilos ermoglicht ist, • ^ ; ^ ^ 5 

Der Manipulator kaiin gemalJ eiher weiteren:Ausgestal- 
' Lung der Erfmdung vorleilhafL einen KontiikLsensor aufwei- 
sen, der in Etikettierpositidn des Manipulators mit der Ober- 
flache des zu etikettierenden Gegenstandes in Kotitakt 
' bring bar ist. Durch dieseh Koritaktsensbr k'anh eih zum Aufr 10 
' bringen des Etiketts geeigneter Abstand" des Manipulators 
zur jeweiligen Oberflache des Gegenstandes ermittelt wer- 
den und danh ein kontaktgesteuertes Aufbringen, beispiels- 
weise Abblaseh des Etiketts:voin Manipulator bewirkt wer- 
den. ■ . , ■ ■ 15 

Weiterhin kann Voheilhaft mindestens ein Sensor zum Er^ 
mitteln einer Position des (jegenstarides in Bezug auf die er- 
findungsgemaBe Vorrichtung vorgesehen sein, beispielsr 
weise um bei einem an der Vorrichtung vorbeibewegteh Ge- 
genstand das Anfahren der zweiten fur die Abgabe eines Eti- 20 
ketts auf eine Langsseite des Gegenstandes geeigneten Eti- 
kettierposition zu veranlassen.. Auch ist es moglich, mittels 
weiterer Sensoren zu uberwachenv ob der SchweiikbeMch 
des Schwenkartnes frei ist, oder sich ein Gegenstaiid inner-- 
halb des Schwcnkbereichcs Hefindeti Mittels Seiisoreri ist 25 
dartibeir hinaus wahlweise auch das Au&uchen der Etiket- 
ticrposition fur das Etikctticrcn der Stinisbitc cincs Gcgcn- 
staiides ausl5sbar, werinder zu etikettierehde Gegenstw ah 
die Etikctticrvorrichtung hcrangcfordcrt wiri Durch cinen 
derartigen Sensor kanh die Abgabe eines Etiketts an den 30 
Manipulator und das Aufsuchen der ehtsprechenden Etiket- 
tierposition-bei Bedarf (on demand) gesTartet werdeh, falls 
keine automatische, z. B. taktweise Wiederholung der Eti- 
ketriervorgarige gewurischt wird. In der Praxis kann diese 
Option in den Fallen genutzt werden, in denen zwischen den 35 
Elikeiliervorgangen aufeinanderfolgend geforderter (legen- 
stande langere Zeitraume liegen. Hiei'bei soli der Manipula- 
tor nicht unnotig lange init einein aufgenoiiuiieEen und z. B. 
angesaugten Htikett auf den hachsten zu etikettierenden Ge- 
genstand warten, da hierbei ein unnotig hoher Druckluftyer- 40 
branch und auch eine Veranderung der Klebstoff-Eigen- 
schaften bei Selbstklebeetiketten in Kauf zu nehnien waren. 

Die Flexibiiitat der ertindungsjgemaBeii Vorrichtung, kann 
dariiber hinaus dad.urch gesteigert werdeii, daB die Abgabe- 
vorrichfung fur die^ Etiketteri von einem Etiketten(^cker 45 
gebildet ist,, der aktuell ermittelte Dateh,. z. B. Gewicht, ge- 
* scannte Bar-code-baten je Etikett individuell mit in die Ge- 
staltung desselben einbinden kann und nachfolgend den Ma- 
nipulator nut dem Etikett beschickt. 

Vorteilhaft weist die erfiridungsgemaBe Vorrichtung eiri 50 
Tragegestell auf, mittels dessen zumindest der Manipulator 
hohenverstellbar gehaltert ist. Vorzugsweise wird man samt- 
liche zur Abgabe, Aufnahme und Aufbnngiing der Etiketlen 
benotigten Telle der erfindungsgemaBen Vorrichtung gleich- 
zeitig hohenverstellbar am Tragegestell haltern, damit die 55 
exakte Ausrichtung dieser Telle zueinandcr. auch .bei einer ^ 
Hohenverstellung erhalten bleibt. ' • 

Auf dicsc Wcisc kann die crfinduhgsgcmaBc Vorrichtung - 
schnell iind einfach an uhterschiedliche GroBeri von'zu eti- 
kettierenden^ Gegenstanden angepaBt wbrden. Das TYagge- 60 
' stell kann auch mit feststeUbaren RoUen verseheri sein: 

Die Erfindung wird nachfolgend arihand von Ausfiih- . 
rungsbeispielen in deir Zeichnuhg naher erlaiitert/Es zeigen: . 

Fig. l a die Seitebansicht einererfindungsgemaBen Etiket- . 
tier vorrichtung, > ^ ' 65 

Fig* lb die Aufsicht auf die Etiketdervorrichtung gernaB 
■ Flg.la; • •■■ ■''■^ ■ : ' •■ •': 

Fig. 2a die Seitenansicht der Etiicettiervorrichtung in ei- 



10 .' 

ner Etiket tierposit ion. 

Fig. 2b die Aufsicht auf die Eti kettiervorrichtung geraiaB 
Fig.'2a, . - 

Fig. 3-6 die Aufsicht auf die Ktikettiervorrichtung gemafi 
Fig. 2h in verschiedenen Phasen des Etikettiervorganges, 

Fig. 7 die Aufsicht auf eine Weiterbildung der erfindungS; 
geniaBen Etikettier vorrichtung, . ; " 
' Fig. 8 die Aufsicht auf eine weiteire, Ausfuhrungsfprin der 
Ei^riduhg, ' \ . 

Fig. 9 die Aufsicht auf eine weitere Ausfuhrungsform der 
Erfindung, . ' 

Fig. iO in perspektivischer Parstelluhg eine zu etikettie- 
rende Palette. , 

In der Fig. 10 ist beispielhaft ein zu etikettierender Ge- 
■genstandi hier eine Palette 2 mit darauf befindlicher Verpak- 
kuhg. 2a dargestellt. Zur Produktkennzeichnung ist es bei- 
spielsweise wunschehswert, je ein Etikett 170, 171 auf je ei- 
ner in verschiedenen Ebenen liegenden Seiten;20,21'aufzu> 
bringen. ' . * , 

Eine dazu geeignete Vorrichtung 1 ist in den Fig. la und 
lb dargestellt, die seitlich an einem Tprderweg in Gestklt ei- 
nes Forderbandes 3 fur die zu etiketderenden GegenstSnde 
aufgestellt ist. Die Vorrichtung 1 iimfaBt eiiie Abgabeein- 
ridhtung fiir Edketten in Gestalt eines Etikettendriickers 17 
niit aiif eiher Etikett^nroUe 17a aufgewickelten Etiketten so- 
wie einen Manipulator 16 rhit einem Vakuum-Spehde-Stem- 
pbl 161/dcr zum Aufnchmcn und Haltcn cihcs Etiketts "ihit 
Unterdruck und zum; Aufbringen des Etiketts rait Uberdnick 
"bcaufschlagbar ist, was nachfolgend noch- nahcr: crlautcrt 
: wird. / ' ' " 

In der gezeigten, Ausfiihriingsform errnoglicht der als Ab- 
gabeeinrichtung eingesetzte Drucker 17 eine Redruckung 
von Etiketten nriit indi viduellen Informationen. Selbstver- 
standlich ist es auch moglich, bereits vorgedruckte Etiketten 
zu ; verv^^enden.; In diesem Fall werden nur die weiteren 
Funktionen des pruckers 17, wie SchritUholor-gesteuerter 
Etikettenvorschub, die Sensorik zur Etikettenluckenabta- 
stung, die Spendekante zum Ablosen des Etiketts voiu TVa- 
gerband etc. genutzt, um die bereits vorgedruckten Etiketten 
abzugeben, wahrend die Drue liersteuerung lediglich keine 
Druckdaten inehr erhalt, sondern hur die Daten, die fiir die 
Abgabe der Etiketten erforderlich sind. Diese Daten erithal^ 
ten u. a. Angaben uber die Ausgabe-Geschwindigkeit und/ 
' oder die GroBe der Etiketten. Sofern ausschlieBlich voige- 
. driickie Etiketten yerwendet werden sollen, kann anstelle ei- 
nes Druckers 17 selbstverstandlich aiich eine eihfacher auf- 
gebaute geeigriete Abgabeeinrichtung fiir "die Etiketten ziim 
' Vakuiim-Spende^Stempel 161 des.Manipiilatbrs 16 vorgese^ 
■ hen'werdeti.' ' : ■ ' y-,, 

Der Etikettendrucker 17, der Manipulator 16, mit Va- ■ 
kuum-Spende-Stempel 161 und weitere noch nachfolgend 
zu erlautemde Bauteile der Vorrichtung 1 sihd zueinander 
ausgerichtet in einem Tragegestell gehaltert, welches sich 
aus. einem in etwa U-forniigen Stativrahmen lO zum Auf- 
stellen auf eineri Uhtergaind sowie einer vertikal aus diesem 
Stativrahmen 10 nach oben sicH erstreckenden Tragsaule 11 
mit einem Befestigungsbiigel 12 fiir die Halterung der wei- 
tcreaBautcilc dcrEtiketticr\'orrichtung 1 gcbildct ist. 

Der Manipulator 16 umfaBt des weitei-en einen Schwen- 
karm 13, der um eine vertikale Schwenkachse T schwenkbar- 
ist, wobei der Manipulator. 16 am freieii Ende 130 des 
Schwenkamis 13 gehaltert ist. Der Schwenkarm 13 isf iibef 
Drehlager 140 drehbar hiit dem HefestigungshUgeM2 ver- 
bundeh uiid iiber einen beispielsweise pneumatischen Dreh- 
zylinder 14 um.die hier Vtirtikal verlaufehde Schwenkachse 
T drehbar ausgebildet, so daB raittels des Schwerikamibs 13 
eine .Schwenkbewegung , des Manipulators 16 . urn die 
Schwenkachse T be wirkbar ist. 
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Aus der Fig. lb ist daruber hinaus zu entnehmen, daB der 
VakuumTSpende-Stempel 161 des Manipulators 16 nichi un- 
mittelbar im Bereich des freien RndCvS 130 des Schwenkar- 
mes 13. an diesem befestigt ist, sondern an einem quer zur 
T.ahgserstreckung X des Schwenkamies 13 sich erstrecken- 
den und quer zur Langserstreckung X geradlinig ein- und 
ausfahrbaren vorzugsweise pneuiiialischen Linear^ylihders 
15 befestigt ist. 

Zur Steuerung samtlicher Funktionen der Vorrichtung 1 
ist eine Steuereinheit vorgesehen, die in einem entsprechen- 
den .Gehause 18 in hier. nicht naher dargestellter Weise un- 
terg^ebi-acht ist. 

An der Tragsaule 11 sind in hicht nalier dargestellter 
Weise Mittel vorgesehen, um den Befestigungsbugel 12 niit- 
samt der daran befestigten ieile dex Vorrichtung, namUch 
Etikettendrucker 17, Manipulator 16 mit Vakuum-Spende- 
Stempel 161 und Schwenkarm 13 mit Drehzylinder 14 und 
Drehlager 140 in Pfeilrichturig H in der Hohe uber dem Sta- 
tivrahmen 10 zu verstellen. Auf diese Weise kann der Mani- 
pulator 16 einfach auf die fur die Etikettierung eines Gegen- 
standes yorgegebener GroBe geeignete Ilohe getnaB Fig, 10 
eingestellt und bei Anderungen der Gegenstande umgestellt 
werden, ohne daB die exakte Ausrichtung samtlicher Teile 
der Vorrichtung zueinander beeinfluBt wird. 

In den Fig, la und lb befindet sich. der Schwenkarm 13 
mit dem Manipulator 16 in seiner unverschwenkten Aus- 
gangstagc A, wic auch der Lincarzylindcr 15 am frcicn Endc 
130 des Schwenkarmes 13 in s-einer eingeschobenen Aus- 
gangs stcllung M ppsitipnicrt ist, in der der Manipulator 16 
mit seinem Vakuum-Speride-Stempel 161 nahe der LSngs- 
achse X des Sch\yenkarmes 13 angeordnet ist. In dieser 
Ausgangsstjellung ist es deni Vakuum-Spende-Stempel 161 
des Manipulators 16 ermdglicht, ein vom Etikettendrucker 
17 fertiggestelites und in Fig, la nach oben gemaR Pfeil H 
abgegebenes Etikett 170 aufeunehmen, Hierzu wird der Va- 
: kuuui-Spende-wSieinpel 161 mit Unlerdruck beaufschlagl, in 
deren Folge das vom Etikettendrucker 17 abgegebene Eti- 
kett auf den Vakuuin-Spende-Slempel 161 angesogen wird, 
und zwar in der Weise, dal3 eine iiblicherweise bei Selbst- 
klebeetiketten einseitig vorhandene Klebeschicht dem Va- 
kuum-Spende-Stempei 161 abgewandt ist. 

Nachdem in der vorangehend erlauterten Weise von dem 
Vakuum-Spende-Stempei 161 des Manipuiators 16 ein Eti- 
kett 170 aufgenommen worden ist, kann ein an der Etiket- 
tiervorrichtung 1 vorbeibewegter Gegenstand mit diesem 
Etikett versehen werden. Zu diesem Z week ist mit der Eti- 
kettiervorrichtung 1 eine erste Etikettierpqsition El erreich- 
bar, die in den Fig, 2a und 2b dargestellt ist. 

Wie diesen Fig. 2a und 2b entnehmbar ist, wird die erste 
Etikettierposition El dadurch encicht, daB der Schwenkarm 
13 mit dem Manipulator 16 aus seiner unverschwenkten 
. Ausgangslage A gemaB Fig. lb in Ausschwenkrichtung SI 
durch Bestatigung deis Drehzylinders 14 urn hier 90** ver- 
schwenkt wird, so daS der ani Schwenkarm 13 befestigtc 
Maiiipulator 16 in den FOrderweg, d, h. iiber das der Forde- 
rung der zu etikettierenden Gegenstande dienende Forder- 
band 3 geschwenkt wird. Gleichzeitig wird der im Bereich 
des frcicn Endcs 130 des Schwenkarmes 13 angcordnctc 
und quer zur Langserstreckung X des Schwenkarmes 13 
aus- bzw. einfahrbare pneumadsche Linearzylinder 15 aus 
seiner eingefahrenen Ausgangsstellung M nahe des 
Schwenkarmes 13 in seine maximal ausgefahrene Position 
in Ausfahrrichtung T.l geradlinig ausgefahren, wodurch der 
Manipulator 16 mit seinem Vakuum-Spende-Stempel 161 
unci (ieiri daran gehalterten Etiketi. 170 quer zur Langser- 
streckung X des Schwenkarmes 13 vetfahren wird, und 
zwar in einen groBtmoglichen Abstand von der Langsachse 
X des Schwenkarmes 13. Die Bewegung des Schwenkarmes 
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13 mit Manipulator 16 in Ausschwenkrichtung SI urid das 
Ausfahren des Linearzjdinders 15 init dem Manipulator 16 
in Ausfahrrichtung LI erfolgen dabei in einer gleichen j 
Ebene, wobei das geradlinige Ausfahren des Manipulators 
5 16 der Schwenkbewegung vorauseilt und diese tangential i 
fortsetzt. I 

In der in der Fig. 2b dargestellten Etiketderposilion El 
kann die Vorrichtung 1 nunmehr das Herannahen eines zu | 
etikettierenden (legenstandes auf dem Forderband 3 oder { 

10 dergleichen erwarten. Das Forderband 3 ist hierbei so ange- 
ordnet, daB es einen Gegenstand in an sich bekannter Weise 
an der Etikettiervorrichtung 1 vorbeifordem kann, wobei der 
Schwenkami 13 mit dem daran befestigten Manipulator 16 
bei in Etikettierposition El befindlichem Manipulator 16 in j 

15 etwa rechtwinklig in den Forderweg der Forderbahh 3 hin- i 
einragt, und def Linearzylinder 15 mit dem Manipulator 16 
entgegengesetzt zur Forderrichtung F der Forderband 3 aus- i 
gefahren ist, d. h. der Manipulator 16 einem in Forderrich- \ 
tung F gefbrderten Gegenstand entgegengefahren wird. | 

20 Dazu ist sowohl die Ausschwenkrichtung S 1 wie auch die 
Ausfahrrichtung LI der Forderrichtung F des Gegenstandes I 
entgegengerichtet, ; 

In der Fig, 3 ist dargestellt, wie ein Gegenstand, beispiels- 
weise die hier nur schematisch angedeutete Palette 2 in For- 

25 derrichtung F von dem Forderband 3 an den in Etikettierpo- 
sition El befindlichen Vakuum-Spende-Stempel 161 des 
Manipulators 16 hcrangcfordcrt wird. Die Palette 2 soli hier- 
bei mitlels der Vorrichtung 1 sowohl auf ihrer in Forderrich- 
tung F wciscnden Stirnscitc 20 wic auch auf der angrcnzcn- 

30 den, benachbarten Laiigsseite 21 mit je einem Etikett verse- 
hen werden. i 
Damir bei einer sich z. B. infolge einer Stfirung noch im | 
Schwenkbereich des Schwenkarmes 13 befindlicher Palette j 
2 keine Kollisioh und Beschadigung desselben auftreten \ 

35 kann, ist der Vorrichtung 1 in Forderrichtung F vorgelagert | 
ein Sensor 19,2, etwa eine Lichtschranke angeordnet, mit- i 
tels derer vor dem Ausschwenken des Schwenkarmes 13 in I 
Ausschwenkrichtung S 1 iiberprufbar ist, ob der Schwenkbe- 
reich frei ist oder durch eine Palette 2 versperrt ist, so daiS in I 

40 diesem Fall die Schwenkbewegung verhindert werden kann. ! 
Nachdem die Etikettierposition El erreicht worden ist, 
kann iiberdies mittels des Sensors 19.2 innerhalb einer vor- 
gebbaren Zeit iiberpruft werden, ob tatsachlich die vom Ma- 
nipulator 16 erwartete Palette 2 herangefordert wird. Gibt 

45 der Sensor 19.2 nicht innerhalb der vorbestimmbaren Zeit 
ein entsprecheii^es Signal ab, deutet dies auf eine Fordersto- | 
rung hin, die entsprechend von der Steuerung 18 signalisiert | 
werden kann. 

Die in Forderrichtung F herannahende Palette 2 trifft mit 

50 ihrbr zu etikettierenden Stimseite 20 zunachst auf den in sei- 
ner ersten Etikettierpositioii El befindlichen Manipulator 16 
mit Vakuum-Spende-Stempel 161 und dem daran gehalter- 
ten Etikett 170. Zur Steuerung des Aufbringens der Etiket- 
ten weist der Vakuum-Spende-Stempel 161 einen in Rich- 

55 tung auf die Palette 2 vorstehenden Kontaktsensor 160 auf, 
der bei Kontakt mit einer Oberflache, hier der in Forderrich- 
tung F liegenden Stimseite 20 der Palette 2 ein entsprechen- 
dcs Signal abgibt, in dcrcn Folgc die Bcaufschlagung des 
Vakuum-Spende-Stempels 161 mit Unterdruck zum Halten 

60 des Etiketts 170 aufgehoben und statt dessen der Vakuum- 
Spende-Stempel 161 mit Uberdruck beaufschlagt wird, so 
daB das Etikett in Richtung auf die Stimseite 20 der Palette 2 
enrgegen deren Forderrichtung F abgeblasen wird und dort. 
mit ihrer selbstklebenden Seite anhaftet. Da das Etikett 170, 

65 B. mittels Druckluft vom Vakuuiri-Spende-Steinpel 161 
abgeblasen wird und im freien Flug auf die zu etikettierende 
Oberflache der Paletle 2 aufuifft, ist diese Art der Aufbrin- 
gung zum einen unempfindUch gegeniiber unebenen Ober- 
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flachen und verhindert zum anderen eineBeschadigungevtl. 
sensibler Outer auf der Palette 2. 

' Gleichzeitig mir derri mittels'Kontalctsensor 160 gesteuer- 
ten Abblasen des Etiketts 170 von dem. Vakuum-Spende- 
Stempel 161 setzt , eine Ruckschwenkbewegung' des 
Schwenkarmes 13 mit dem Manipulator 16 in Pfeilrichtung 
S2, d. h. enLgegen der Ausschweiikrichtung'Sl und eine ge- 
radlinige .RUckbewegung des Lihearzylinders 15 in Pfeil- 

iichtung L2, d. h. entgegen der Ausfahrrichtung LI ein, um, 
die in den Fig, la und lb gekennzeichneten Ausgangsstel- 
lungen A, M derselben erneut aufzusucheti. i3er Manipula- 
tor 16 wird folglich aus dem Forderweg der Fordefbahn zu- - 
riickgeschwenkt und gleichzeiug linear zuruckbe>vegt, wo- 
bei die lineare Ruckbewegung L2 der Rtickschwenkbewe- 
gung S2 hacheilt. Hierbei gewirint die Etikettiervorrichtung 
durch das beini Aufsuchen der Etikettierposition El gemaB 
Fig. 2 erfoigte Ausfahren des Linearzylinders 15 auf seine 
maximale Lange entgegen der Forderrichtung F der zu eti- 
kettierenden ?alette 2 einen Vbrlauf in der Lange. der maxi- = 

• malen Ausfahrlange des Linearzylinders 15, was mit Be- 
zugszeichen R in Fig, 3 gekennzeichnet ist. Um diese Lange 
R wird somit der Etikettiervorgang auf die Stirnseite 20 der 
Palette gegeniiber dem Schwenkarm 13 der Etikettiervor- 
richtung 1 vorverlegt, um ausreicheiid Zeit fur eine iiachfol- 
gende Abgabe ciries weiteren Etiketts fiir die Rikettierung 
der Langsseite 21 der Palette sicherausteUeri. ■ 

Hicrdurch wird crnifiglicht, daB dic Palette 2 wcdcr.zum 

. Aiifbringen des Etiketts 170 auf die Stiriiseite 20.ih der in 
der Fig, 3 dargcstclltcn Wcisc cine Verlangsamung bzw. Un- 
terbrechung ihrer'Bewegung in Pfeilrichtung F, noch die^ 
nachfolgende Ruckbewegung des Schwenkarmes 13 gemiiB 

'Pfeii S2 und des Linearzylinders 15 geniafi ?feileh T.2 eine 
sblche Unterbrechung bzw. Verlangsamung der Bewegung 
in Pfeilrichtung F der Palette 2 bedingt. ' . 

Vielmehr kann, wie in der Fig. 4 dargestellt, die Palette 2 
ihre 'Bewegung gemaB Pfeil F.auf dem Forderband 3 wah- 
rend der Riickschwenkbewegung des Schwenkarmes 13.und 
der Ruckbewegung des Linearzylinders 15 ungehinderi und 
unbeeinfluBt fortsetzen, da diese Ruckbewegung wesentlich 
schheller durchfiihrbar ist, als die Palette 2 in Pfeilrichtung 
F gefordert wird. UbUcherweise werden derartige Paletten 2 
auf Forderbandern 3 in einer Geschwindigkeit vori bei- 
spielsweise 10 bis 15 m/niin gefordert, so daB genugend 
Zeit fur die Ruckschwenkbewegung des Schwenkamies 13 
und die Ruckbewegung des Linearzylinders 15 in die Aust 
gaiigssteUungen A; M verbleibt. - 
Bin weiterer Zeitgewinn bei der Ruckbewegung des 

-Schwenkamies 13 und Linearzylinders 15 wird dadurcb er- 
reicht, da,B mittels der Steuerung 18 eine unabhangige und 
gleichzeitig, d, h. simultan erfolgende Riickschwenkbewe- 
gung des Schwenkarmes 13 und Ruckbewegung des Linear- 
zylinders 15 und des darari gehaltcrten Manipulators 16 be- 
.wirkbar ist, was mit dem kombinierten uberlagerten Pfeil 
S2, L2 in der Fig, 4 dargestellt ist. Die Addition beider Zy- 
linder-Geschwindigkeiten bei simultaner Ruckbewegung 
von Schwenkarm 13 und Linearzylinder 15 ergibt eine Ge- 
samt-Ruckbewegung des Manipulators 16^ die schneller als\ 
die Fordcrgcschwindigkcit der. Palette 2 in Pfeilrichtung F ' 
ist, • ^ . ' . , • 

Wahre;nd der nunmehr erfolgenden ungehinderten weite- 
ren Forcierung und Bewegung der Palerre 2 in Pfeilrichtung 
F;auf dem Forderband 3 wird der Manipulator 16 wieder in 

. seine Aufnahmestellung bei in Ausgangssteliung A befindli- 
chen Schwenkarm 13 und im eingefahreneii Zustand; d. h. 
ebenialls in der Ausgangssteliung M befindlichem Linear- 
zylinder 15 zuriickbewegt 

Der Fig. 5 ist entnehiufaar, dafi soniiL beiui weitei-en For- 
dern der Palette 2 in Pfeilrichtung F' an der Etikettiervorrich- 
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rung 1 vorbei der Manipulator 16 auf seinen Vakuum- 
Spende-Stempel 161 ein weiteres fur die Etikettierung der 
Langsseite 21 der Paietre 2 vorgesehenes Erikett 171 vom 
Etikettendruclcer . 17 empfangen und aufnehmen kanh. 
Durch die mit: hoher Geschwindigkeit erfolgende Ruckbe- 
wegung des Schwenkarmes 13 und des Linearzylinders 15 
verbleibt fiir den ElikeUendrucker 17 hierbei ausreichende 
Zeit, um eih neiies Etikbtt zu drucken und an den Manipula- 
tor 16 auf desseii :yakuuiii-Spende-Stempei 161, der nun- 
mehr wieder niit Unterdruck beaufschlagt wird, abzugeben. 

Bei weiterer Fqrderurig der Palette 2 auf dem Forderband 
3 in Pfeilrichtung F gelaingt diese Palette 2 in eirie vorein- 
stellbare Position unmittelbar vor der Etikettiervorrichtung 
1, die durch einen das Forderband 3 iiberwachenden Sensor 
19.1, ;beispielsweise eine Lichtschranke ermittelt werden 
kann. Sobald die Palette 2 den Sensor 19.1 passiert, f ahrt die 
Vorrichtung 1 ihre zweite Etikettierposition E2 fur den Ma- 
nipulator 16 an, bei der der Schwenkarm 13 in seiner Aus- 
gangssteliung, A verharrt,jedoch der Linearzylinder 15 mit 
dem'ManipuIator 16 in Ausfahrrichtung L3 quer zur Forder- 
richtung F sbweit ausgefahren wird, bis der Kontaktsensor 
160 an dem Vakuum-Spende-Stempel 161 des Manipulators . 
. 16 mit der zu etikettierendeti Langsseite 21 der Palette 2 in 
Kontakt; kommt und das Signal zum Abblasen des Etiketts 
171 mittels tJberdruck auf die Langsseite 21 der Palette 2 
abgibt. FUr deri Fall, daB iririerhalb "einer vorgebbareh War- 
tczcirkciii Signal vom Sensor 19.1 abgcgcbcn wird, kann 
eine Stariingsriieldung abgegeben werden, so daB eine F6r- 
dcrstdrung rasch crkahnt und bchobcn werden kann . 
- Die Position des Etiketts 171 auf der Langsseite 21 kann 
durch eine Vefschiebung des Sensors'19,1 in Pfeilrichtung Y 
einfach'variiert. werden. - - ' . 

Nunmehr ist die Palette 2 ohne Unterbrechung ihrer For- 
derung in Pfeilrichtung F auf dem Forderband 3 mit einem 
Etikett 170 auf der Stirnseite 20 und mit einem Etikett 171 
auT def angrenzenden Langsseite 21 durch die Be wegungen 
des Manipulators 16 versehen worden, Dei* Linearzylinder 
15 mit ton Manipulator 16 braucht nun nur noch entgegen 
der rnit L3 bezel chneten Ausfahitichtung in Pfeilrichtung 
L30 in seine Ausgangssteliung M zuruckzufahren und der 
Manipulator 16 kann ein rieues Etikett 170 fiir die nachste 
heranzufdrdernde Palette 2 auf dem Forderband 3 empfan-. 
gen und befindet isich nian wieder in desr in der Fig, la und lb 
dargestellteri Ausgangssteliung. 

* Mit der vorangeheiid erlauterten Vorrichtung 1 ist yon da- 
hef eirie MehrfacheHkettierilng eines Gegenstandes, hier ei- r 
ner Palette 2, iii zwei in. verechiedehen Ebenen liegenden 
. Etiketuerpositionen auf der Oberflache des Gegenstandes 
erm5glicht. Selbstverstahdlich ist es jedoch auch mogUch, 
mit der Vorrichtung 1 lediglich eine Seite, beispielsweise die 
Stirnseite 20 oder aiich nur die Langsseite 21 der Palette 2 
mit einem entsprechenden Etikett 170, 171 zu versehen, wo- 
bei keinerlei Umbauarbeiten an der Vorrichtung erforderlich 
sind. . ' ^ ■ 

Die vorangehend erlauterte Erfindung. ermagUcht somit 
die Etikettierung Von einer oder zwei aneinander angrenzen- 
den Seiten .eines Gegenstandes, z,.B. einer Palettenoberfla- 
chc oder Karfonagc. Zur Kcnnzcichnung dicscr Seiten kann 
hierbei je ein einzelnes Etikett aufgebracht werden, wobei 
problemlos auch groBe Etiketten, beispielsweise im Format 
DIN-A-5 Oder grofier im Hochkant format aufgebracht wer- 
den kpnnen. Auf eine "Oberecketikettierung- mit einem Dop- 
peletiketJ: kann daherbei der Vot'richtung 1 Verzichtet wer- 
den, so daB auch keine hoheh Anspruche an die Kantenaus- 
bildung ties- Gegenstandes gestelU werden Tiiiissen. Femer 
besteht die Moglichkeit, die aufzubringenden Etiketten mit- 
tels desEUkeLtendruckers.erst unmittelbar yor dem Aufbrin- 
gen zu bedrucken, um aktiiell enhitteUe Dateni z, B. Ge- 
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wicht, gescannte Bar-Code-Daten je Etikett individuell mit- 
einbinden zu konnen. 

Die Rtikertierung kann hierbei sowohl auf glatten wie 
auch unregelmalMg gefomilen Oberttachen, wie sie z. B. aut 
Pal etten gesrapel ter S ackware auf treten , vorgenommeTi wer- 5 
den, wobei praxisubliciie Vorgaben und Toleranzen, z. B. 
einschlagige (XXt- Vorgaben zur Eliketlenposilionierung, 
wie den Minimalabstand X eiiies Etiketts von einer Paletten- 
kante yon mindestens 50 Millimetern, siehe Fig. 10, einge- 
halten werden konnen, 10 
V Die vorangehend erlauterte \brrichtung ermdglicht von 
daher das Aufbringen von Etiketten auf vorbestimmten an- 
einander angienzenden Oberilachen yon an dieser vorbeibe- 
wegten Gegenstanden, wie Paletten 2, die auf dem Forder- 
band 3 mit hohcr Frequenz, z. B, eine Palette/min. an der 15 
Etikettiervorrichtung 1 in Pfeilrichtung F vorbeibewegt wer- 
den. In einem solchen Fall kann das Aufsuclien der Etiket- 
tierposilion El des Manipulators zur Etikettierung der in 
Forderrichtung F weisenden Slimseite der Palette vorteilhaft 
taktgesteuert erf olgen, wobei die Etikettiervorrichtung 1 20 
hierbei sehr hohe Taktzeiten ermoglicht; 

Unter Verwendung eines der Vorrichtung l in Forderrich- 
tung F welter vorgelagerten Sensors 193, siehe Fig. 7, der 
beispielsweise ebenfalls als ll,ichtschranke ausgebildet ist, 
kann auch ein Betrieb der Vorrichtung aiif Abruf (on de- 25 
mand) bewirkt werden. Dies ist insbesondere bei mit gerin- 
gcrcr Ficqucnz an der Vorrichtung l.mittcls dcs Fordcrban- 
des 3.vorbeigefuhrten zu etiketderenden Paletten 2 von Vor- 
tcil. Hicrzu wird bci cincm Hcirannabcn cincr Palette 2 in 
Forderrichtung F auf derii F5rderband 3 zunSchst liber den 30 
Sensor 193 der Druck eines zum Aufbringen auf die in For- 
derrichtung F der Palette 2 weisende Stirrlseite 20 besrimni- 
ten Etiketts 170- ausgelost, welches nachfolgend in der be- 
reits beschriebenen Weise votn Manipulator 16 aufgenom- 
men und in die Etikettierposition El transportiert wird. Der 35 
nachfolgend stattfindende Ablauf zliiii Aufbringen dieses 
Etiketts 170 und das nachfolgende Aufbringen eines weite- 
ren Etiketts 171 auf die Langs seite 21 entspricht sodann 
wieder dem vorangehend erlauterten Austiihrungsbeispiel. 

Fur den Fall, dafi in regelmaBigen Abstanden Paletten 2 40 
von der Fordereinrichtung 3 an der Vorrichtung 1 vorbeige- 
fordert werden, ist der Sensor 193 nicht erforderlich. In die- 
sem Fail kann das Aufsuchen der Etikettierposition El zum 
Etikettieren der in Forderrichtung liegenden Stimseite 20 ei- 
ner Palette 2 itnmer dann aufgesucht werden, wenn die bei- 45 
den ubrigen Sensoren 19.1 und 19.2 gleichzeitig kein Signal 
bedingt durch eine an den Sensoren 19.1 bzw. 19.2 befindli- 
che Palette 2 abgeben. 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung ermoglicht hierbei fur 
die Etikettierung groBer Palettjen, die auf einem Forderband so 
mit einer typischen Geschwindigkeit von 10-15 m/min ge- 
fordert^ werden, eine Leistung von bis zu 7 beidseitigen Eti- 
kettierungen, d. h. insgesamt 14 Etiketten je Minute. 

Neben diesen wirtschafUichen Vorteilen weist die Vor- 
richtung 1 auch eine hohe Ausfallsicherheit auf. Sollte es 55 
wahrend des Betriebs der Vorrichtung 1 zu Storungen in der 
Bewegung des Schwenkarmes 13 oder Linearzylinders 15 
kommcn, kommt cs bci in Richtung der Etikettierposition 
El verschwenktem Schwenkarm 13 und/oder Linearzylin- 
der 15 zwar u. U. zu einer Kollision mit der auf dem Forder- 60 
band 3 in Pfeilrichtung F bewegten Palette 2. Hierbei blei- 
ben jedoch Beschadigungen aus, da die in Pfeilrichtung F 
geforderte Palette 2 den Schwenkarm 13 und den T.inear/y- 
linder 15 lediglich in die Richtung mitbewegt, in die sie 
beim Riickbewegen nach dem Aufbringen eines EiikelLs in 65 
der Etikettierposition El ohnehin bewegt wiirden, so daB 
„ Beschadigungen der Palette. 2 und/oder der Vorrichtung 1 
nicht zu befurchten sind. 



In den vorangehend erlauterten Ausfiihrungsbeispielen ist 
die Vorrichtung 1 in Bezug auf das Forderband 3 stets so 
dargestellt worden, daR in der Aufsicht von oben der 
Schwenkarm 13 ehtgegen dem Uhrzeigersinn in Aus- 
schwenkrichtung S I ausschwenkbar ist, etwa um die Etiket- 
tierposition El aufzusuchen. Selbstverstandlich ist es im 
Rahinen der Erfindung auch moghch, eine spiegelbildlich 
zum Forderband 3 aufgebaute Vorrichtung 1 vorzusehen, bei 
der der Schwenkarm 13 im t Jhrzeigersinn in Ausschwenk- 
richtung SI ausschwenkbar ist. 

Eine weitere niogliche' Ausfuhrungsform der Vorrichtung 

1 ist in der Fig. 8 dargestellt, 

Die in der Fig. 8 dai^estellte Vorrichtung 1 weist wie- 
derum einen quer zur Langsachse des Schwenkarmes 13 in 
Ausfalirrichtung LI ausfahrbaren Manipulator 16 auf. Die 
Ausfahrrichtung LI des Manipulators 16 und die Aus- 
scliwenkrichtung SI seines Schwenkarms 13 ist hierbei je- 
doch derart ausgerichtet, daB sie in Forderrichtung F der zu 
etikettierenden Paletten 2 weisen, wahrend bei der vorange- 
hend erlauterten Vorrichtungen diese Ausfahrrichtung LI 
und die Ausschwenkrichtung SI entgegen der Forderrich- 
tung F der Paletten 2 gerichtet ist. Bei Herannahen einer Pa- 
lette 2, die in der Fig. 8 zunachst lediglich gestrichelt darge- 
stellt ist, erfolgt mittels der Vorrichtung 1 zunachst ein Auf- 
suchen der Etikettierposition E2, bei der der Schwenkarm 
13 in seiner Ausgangsposition A verbleibt imd der Manipu- 
lator 16 in Ausfahrrichtung L3 ausgcfahren wird. Hierbei 
kommt er bei der in der Fig. 8 gestrichelt dargestellten Posi- 
tion der Palette 2 mit der Langsscitc 23 der Palette 2 in Kon- 
takt und kann dort ein entsprechend vorher aufgenommenes 
Etikett anbringeh. Nach dem nachfolgenden Riickbewegen 
des Manipulators 16 gelangt die Palette 2 bei ununterbro- 
chener Forderuhg in Pfeilrichtung F in ihre mit ausgezoge- 
nen Linien dargesteljte Position, in der der Schwenkarm 13 
mit dem Manipulator 16 in Aiisschwenkrichtung SI und 
Forderrichtung F der Palette 2 ausgeschwenkt wird. Der 
Manipulator 16 wird auBerdem in Ausfahrrichtung LI und 
Forderrichtung F ausgefahren, bis die Etikettierposition El 
erreicht ist, bei der der Manipulator 16 die geforderte Palette 
einholt und an der entgegen der Forderrichtung F der Palette 

2 liegenden Stimseite 22 anlegbar ist und dort ebenfalls ein 
Etikett auf diese Stirnseite 22 anbringen kann. 

Beide vorangehend erlauterten Ausfuhrungsformen der 
Erfindung, d. h. sowohl die Ausfiilirungsform gemaB den 
Fig. 1 bis 7, bei der der Manipulator zum Erreichen der Eti- 
kettierposition El dem in Forderrichtung F gefbrderten Ge- 
genstand entgegenfahrt wie auch das Ausfiihrungsbeispiel 
gemaB Fig, 8, bei dem der Manipulator zum Erreichen der 
Etikettierposition El dem in Forderiichtung F geforderten 
Gegenstand in Forderrichtung hinterherfahrt, ermoglichen 
wahlweise die Aufbringung eines Etiketts aiif die Stimseite 
dder eines Etiketts auf die Langsseite des Gegenstandes, wie 
auch die Etikettierung sowohl der Stimseite als auch der 
Langsseite des. Gegenstandes beim ununterbrochenen Vor- 
beiforderh an der Vorrichtung ermoglicht ist. 

Dariiber hihaus ist es aber auch moglich, die beiden vor- 
angehend erlauterten Ausfi.\hnmgsbeispiele von Vorrichtun- 
gen zu kombinicrcn, um cine Etikettierung allcr vicr Scitcn 
des Gegenstandes zu ermoglichen, was in der Fig. 9 darge- 
stellt ist. 

Aus dieser Fig. 9 ist ersichtlich, daB wiederum die zu eti- 
kettierenden Gegenstande, hier Paletten 2, in einer Fdrder- 
richtung F auf einer von einem Forderband 3 gebildeten For- 
derbahn kontinuierlich gefordert werden. In der Darstellung 
gemaB Fig. 9 rechLs des Forderbandes 3 befinde( sich eine 
mit 1.2 gekennzeichnete Vorrichtung, die gemaB dem in den 
Fig. 1 bis 7 erlauterten Ausfiihrungsbeispiel aufgebaut ist, 
d. h. bei der der Manipulator 16.2 zum Aufsuchen seiner 
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Etlkettierposition EL2 der in Forderrichtung F geforderten 
Palette 2 entgegenfahrt. In der Dars'tellung gemaI3 Fig, 9 
links des Forderbandes 3; befindei sich in Forderrichtung F 
betrachtet leicht vorgelagert gegeniiber der Vbrrichtung 1.2 
eine weitere rriit 1.1 gekenn/eichnete Vbrrichtung, die ana- 5. 
log zu dem in der Fig. 8 erlamerteh Ausfuhrungsbeispiel 
aufgebaut isl, d. h. bei der der Manipulator 16.1 zum Eiiei- 
chen der Etikettierjposition l;l der in Forderrichtung F ge- 
forderten Palette 2 hititerherfehrt 

Die beiden Vorrichtungen 1.1 und 1.2 sind derait seitlich to 
des Forderbandes 3 ange6rdriet,. daB zUnachst beini Heran- 
riahen eiiier Palette 2 in ihrer strichiert dargestellten Position 
die Etikettiervorrichtung 1.1 durch Ausfaliren des Manipu- 
lators 1 6.1 in Pfeilrichtung L3 ein Eti kett in der Etikettierpo- 
sition E2.1 auf die Langsseite 23 der Palette 2 aufbringt und 15 
gleichzeitig die Etikettiervorrichtung 1,2 in bereits erlauter- 
ter Weise in der Etikettierposition El. 2 ein Eti kett auf die 
Stimseite 20- der Palette 2 aufbringt. Nachfolgend werden 
beide Manipulatoren 16.1 bzw. 16,2 der Vorrichtungen 1.1 
bzw. 1,2 in ihrer jeweiligen Ausgangsposition zuruckbewegt 20 
und/oder zuriickgeschwenkt und die Palette 2 wird ohne Un- 
terbrechung iKrer Forderbewegung in Pfeih-ichtung F bis in 
ihre mit ausgezogenen Linien in der Fig, 9 dargestellte Posi- . 
tibn weitergef birdert, bei der sie bereits mit einem Etikett aiif ; 
ihrer Langsseite 23 und der iri Forderrichtung F weisenden 25 
Stimseite 20 yerseheri ist, , ~ , •: . 

. Sobald die Palcttc.2 ihrc in der Fig; '9 mit ausgezogenen 
Linien dargestellte Position ^eicht, wird der, Manipulator . 
; 16.1 der Vorrichtung 1.1 durch Hintcrhcrfahrcn in Forder- 
richtung F in seine Etikettierpositiph ELI bewegt, in der er 30 
ein Etikett auf die entgegen der Forderrichtung F der Palette 
2 weisende Stimseite 22 (ierselben aufbrihgt, Gieichzeitig 
wird der Manipulator 16,2 der Vorrichtung 1.2 in seine Eti- 
kettierposition E2.2 bewegr und bringt ein Etikett. in bereits 
erlauterter Weise auf die Langsseite 21 der Palette 2 auf. 35 
A uch hierbei ist keine T JnLerbrech ung der B e wegung der Pa- 
lette 2 in Forderrichtung F notig und im' Ergebnis ist somit 
die Palette 2 an alien yier Seiten 20, 21; 22, 23 mil je eineni 
Htikett versehen worden. 

• "Es ist von daher offensichtlich, daB mit einer Anordnung 40 
von zwei Vorrichtungen 1.1, 14 gemaB Fig^ 8 aiie vier Sei- 
ten 20, 21, 22, 23 einer Palette 2 mit je einem Etikett ohne 
Unterbrechung der Forderung in Pfeilrichtung F versehen -. 
werden kbnnen. Selbstyerstandlich ist .es auch moglich, . 
durch Anfahren niir ausgewahlter Htikettierposidonen ELI, 45 
EL2, E2.1, E24 auch nuir ausgewalilte Seiten 20, 21/2^^^^ 
deir Palette 2 jeweils mit einem -Etike^tt zu versehen. 

Auch in diesetn Ausfuhrungsbeispiel ermoglicht die Vor- 
richtung 1.1 das Aufbringen von je einem Etikett auf zwei 
benachbarten aneinander angrehzenden Seiten der Palette 2 50 
ohne Unterbrechung der Forderung in Pfeilrichtung F, wie 
es auch bei der Etikettiervorrichtung 1.2 bzw. 1 der Fall ist./ 
Erst bei sehr hohen Fordergeschwindigkeiten karin es gege- 
benenfaUs notwendig werden,- die Palette 2 in ihrer mit aus- 
gezogenen Linien dargestellten Position fur einen kurzen 55 
Zeitraum in ihrer Bewegung in Forderrichtung F anzuhalten 
Oder zu verlangsamen, um das Aufbringen eines Etiketts auf . 
die cntgcgcn der Fordcmchtung F licgcndc Stiriiscitc 22 der 
Palette 2 zu ermoglichen. , 

' - . . "eo- 

Patent anspriiche 

1 . Verfahren zum Aufbringen von Etiketten mittels ei- ' 
nes die Etiketten aufnehmenden Manipulators auf die : 
Oberfl ache eines in einer, Forderrichtung (F) entlang ei- 65 
ner Forderbahn am MariijDulatof vbrbeigbfbrderten Cie-.. 
genstandes, wobei die GtikeUen in zwei in verschiede- 
nen Hbenen liegenden Htikettierpositionen auf deii Ge- 
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genstand aufgebracht werden, dadiirch gekennzeich- 
lict, da6 

a) zum Aufbringen eines Etiketts in einer in For^ 
derrichtung (F) liegenden Etikettierposition (HI) 
der Manipul aror aufierhalb der Forderbahn mit ei- 
nem Etikett (170) beschickt wird und der Manipu- 

; ' latOr ziirn Aufbringen des Etiketls auf den ( jegen- 
stand eine Schweiikbeweigung (SI) m^^^^ 
bahn und eine der Schwenkbewegung vorausei- 
. lende geradlinige Bewegung (LI) aus^^^ 
das; Eti kett (170) vom Manipulator dem Gegen- 
■ - stand bis zum Kontakt mit def Oberfl ache dessel- 
ben entgegengefahreri wird und nach dem Auf-' 
bringen des Etiketts (17P) der Manipulator eine 
Ruckschwenkbeweguhg (S2) aus der F6rderbahn" 

- und eine der Ruckschwenkbewegung hacheilende 
geradHnige Riickbewegung (L2) ausfuhrt und 

b) zum Aufbringen eines Etiketts in einer quer 
• zur Forderrichtung (F) liegenden Etikettierposi- 
\ tion (E2) der Manipulator. auBerhalb der Forder- . 

bahri mit eineni Etikett (171) beschickt wird - und 
- . ' der Manipulator zum Aufbringen des Etiketls 
(171) auf den Gegen stand eine geradlinigc Be we- 
giing (L3) quer zur Fbrderrich'tung (F) in die For- 
derbahn bis zum konj^t mit der Oberfiache des 
Gegenstandes aiisf libit und; nach deim Aufbringen 
des Etiketts (171) der Manipulator cine gcradli- 
nige Riickbewegung (L30) aus der FOrderbahh 
ausfuhrt. 

2. Verfahren zum' Aiifbringen von Etiketten mittels ei- 
nes die Etiketten aufnehmenden Manipulators auf die 
Oberfiache eines in einer Forderrichtung (F) erirlang ei- 
ner Forderbahn am Manipulator vorbeigeforderten Ge- 
genstandes, wobei die Etiketten in zwei in verschiede- - 
nen Ebenen liegenden Etikettiefpositipnen auf den Ge- 
gens'tand' aufgebracht werden, dadurch gekennzeich- 
iiet, dal3 

a) zum Aufbringen eines . EtikeLLs in einer quer 
zur Forderrichtung (F) liegenden Etikettierposi- 
tion der Manipulator auBerhalb der Forderbahn 

•~ mit einem Etikett (171) beschickt wird und der 
; Manipulator zum Aufbringen des Etiketts (171) . 
auf den Gegenstand eine geradlinige Bewegung 
(L3) quef zur Forderrichtung (F) in die Forder- 
bahn bis zum Kont^t mit der Oberfiache des Ge- 
.genstandes ausfuhrt und nach dem Aufbringen 
des Etiketts (171) der Manipulatoi- eine, geradlir 
nige'Ruckbewcgung (L30) aus der Forderbahn 
' ausfuhrt und ; ; 

b) zum Aufbringen eines Etiketts in einer eritge- . 
' gen der Forderrichtung liegenden Etikettierposi- 
> tion der Manipulator aufierhalb der Forderbahn 

mit einem Etikett (170) .beschickt wird und der 
Manipulator zum Aufbringen des Etiketts (170) 
' auf den Gegenstand eine Schwenkbewegung in 
^ die Forderbahn und eine der Schwenkbewegung 
' ' vorauseilende geradlinige Bewegung aiisfiihrt,' 
: = wobei das Etikett vom Manipulator dem Gegen- 
stand bis zum Kontakt mit der Oberfiache hinter- 
hergefahren wird und nach dem Aufbringen des 
. Etiketts (170) der Manipulator eine, Ruck- 
schwenkbewegung aiis der -Forderbahn und eine' 
" der; Rtickschwenkhewegung nacheilehde geradli- 

nige Riickbewegung ausfuhrt. 
T. Verfahren nach einem (ier Anspriiche 1 oder 2, da- 
durch gekertnzeichnet, daB die Beweglingen des Mani- 
"pulatprs mil groBerer (leschwindigkeit als der (le- 
/scHwindigkeit des in Forderrichtung geforderten Ge- 



DE 198 21 

19 

genstandes durchgefuhrt werden. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da- 
durch gekenn/eichnet, daB der Gegenstandkontinuier- 
lich am Manipulator vorbeigefordert wird. 

5. Verfahren nach einein der Anspriiche 1 his 4, da- 5 
durch gekennzeichnet, daJS die Schwenkbewegung und 
die geradlinige Bewegung des.Manipulalors und/oder 
die Ruckschwenkbewegung und die g;eradiinige Ruck- 
be wegung unabhangig voneinander durchgefuhrt wer- 
den. ,10 

6. Verfahren nach eineni der Anspriiche 1 bis 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB die ScHwenkbewegung und 
die geradlinge Bewegung des Manipulators und/oder 
die Ruckschwenkbewegung und die geradlinige Riick- 
bewegung simultan durchgefuhrt werden. 15 

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da- 
. durch gekennzeichnet, daB der Manipulator um eine 

vertikale Schwenkachse in die Forderbahh des Gegen- 
standes geschwenkt wird. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da- 20 
durch gekennzeichnet, daB der Manipulator um eine 
horizontale Schwenkachse in die Fbrderbahn des Ge- 
genstandes geschwenkt wird. 

9. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Etikett (170, 171) mit- 25 
tels Unterdruck an den Manipulator angesaugt und zum 
Aufbringcn auf den Gcgcnstand mittcls Ubcrdruck 
vom Manipulator abgeblasen wird. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Aufbringen des Eriketts 30 
auf den Gegenstand mittels eines am Manipulator aus- 
gebildeten Xontaktsensors bei Kontakt mit der OberflS- 
che des Gegenstandes ausgelost wird. 

11. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da- 
durch gekennzeichnet, dafi die Beweguhgen des Mani- 35 
pulators in Abhangigkeit von der Position des (legen- 
standes auf der Forderbahh gesteuert werden. 

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mittels eines Sensors (19.1) eine zum Hr- 
reichen der Etikettierposition (E2) benotigte Position 40 
des auf der Forderbahn am Manipulator vorbeigefor- 
derten Gegenstandes ermittelt wird und in Abhangig- 
keit von dieser Position des Gegenstandes die geradli- 
nige Bewegung des Manipulators quer zur Forderrich- 
tung (F) zum Aufbringen des Etiketts in der Etikettier- 45 
position (E2) ausgelost wird. 

13. Verfahren nach Anspruch U oder 12, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB mittels eines Sensors (19.3) das Her- 
annahen eines auf der Forderbahn geforderten Gegen- 
standes an den Manipulator ermittelt wird und in Ab- 50 
hangigkeit davon die Schwenkbevvegung des Manipu- 
lators in die Fordierbahn und die der Schwenkbewe- 
gung vorauseilende geradlinige Bewegung des Mani- 
pulators zum Aufbringen des Etiketts (170) in der Eti- 
kettierposition (El) ausgelost wird. *. 55 

14. Verfahren nach einem der Anspriiche llbis 13, da- 
durch gekennzeichnet, daB mittels eines Sensors (19,2) 
cine Position des auf der Forderbahn am Manipulator 
vorbei geforderten Gegenstandes innerhalb des 
Schwenkbereiches des Manipulators ermittelt wird. 60 

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Bewegungen des Mani- 
pulators takrweise abl auf gesteuert werden. 

16. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 15, da- 
durch gekennzeichnet, tiaB die Etiketten (170, 171) vor 65 
dem Aufbringen auf den Gegenstand mit individueUen 
Dalen bedruckt werden: 

17. Vorrichtung zum AutMngen von Etiketten auf die 
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Oberflache eines in einer FOrderrichtung entlang einer 
Forderbahn an der Vorrichtung vorbeigeforderten Ge- 
genstandes, wohei die Etiketten in zwei in verse hi ede- 
nen Ebenen hegenden Etikettierpositionen auf den Ge- 
genstand aufbringbar sind, mit einer Abgabeeinrich- 
tung zur Abgabe einzelner Etiketten und einem Mani- 
pulator zum Aufnehiiien, Halten und Aufbringen der 
von der Abgabeeinrichtung abgegebenen Etiketten, 
wobei der, Manipulator um eine Schwenkachse 
schwenkbar gehaltert und aus einer Ausgangsposirion 
auBerhalb der Forderbahn uni die Schwenkachse in die 
Forderbahn des Gegenstandes schwenkbar ist, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Manipulator (16) der 
Schwenkbewegung in Ausschwenkrichtung (SI) vor- 
auseilend in einer Ausfahrrichtung (LI) ausfdirbar ist. 

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein um die Schwenkachse schwenkbarer 
Schwenkarm (13) vorgesehen ist, mittels dessen der 
Manipulator (16) in die Forderbahn (3) des Gegenstan- 
des schwenkbar ist und der Manipulator (16) im Be- 
reich des freien Endes (130) des Schwenkarmes quer 
zur Langsachse (X) desselben geradlinig verfahrbar an- 
geordnet ist, dergestalt, daB der Manipulator (16) quer 
zur Langsachse (X) des Schwenkarmes (13) aus einer 
Ausgangsposition (M) am Schwenkarrn (13) der 
Schwenkbewegung in Ausschwenkrichtung (SI) vor- 
auscilcnd in cincr Ausfahrrichtung (LI) ausfahrbar ist. 

19. Vorrichtung nach Anspruch 17 oder 18, dadurch 
gekennzeichnet, daB cine Etikettierposition (El) des 
Manipulators durch Ausschwenken des Manipulators 
(16) aus sdner Ausgangsposition (A) in Ausschwenk- 
richtung (SI) und der vSchwenkbewegung vorauseilen- 
des Ausfahren des Manipulators (16) aus seiner Aus- 
gangsposition (M) am Schwenkarm (13) in Ausfahr- 
richtung (LI) erreichbar ist 

20. Vorrichtung nach Anspruch 19, dadurch gekenn- 
zeichnet, dal3 das Ausschwenken des Manipulators 
(16) aus seiner Ausgangsposition (A) in Ausschwenk- 
richtung (SI) und das Ausfahren des Manipulators (16) 
aus seiner Ausgangsposition (M) am Schwenkarm in 
Ausfahrrichtung (LI) zum Erreichen der Etikettierpo- 
sition (El) entgegen der Forderrichtung (F) des Gegen- 
standes (2) gerichtet ist. 

21. Vorrichtung nach Anspruch 19, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Ausschwenken des Manipulators 
(16) aus seiner Ausgangsposition (A) in Ausschwenk- 
richtung (SI) und das Ausfahren des Manipulators (16) 
aus seiner Ausgangsposition (M) am Schwenkarm in 
Ausfahrrichtung (LI) zum Erreichen der Etikettierpo- 
sition (El) in Forderrichtung (F) des Gegenstandes (2) 
gerichtet ist. 

22. Vorrichtiing nach einem der Anspruche 17 bis 21, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine weitere Etiketderpo- 
sition (E2) des Manipulators (16) durch Ausfahren des- 
selben aus seiner Ausgangsposition (M) am Schwen- 
karm (13) in Ausfahrrichtung (L3) quer zur Forderrich- 
tung (F) des Gegenstandes erreichbar ist, wobei der 
Schwenkarm (13) in seiner Ausgangsposition (A) vcr- 
harrt. 

23. Vorrichtung nach Anspruch 20 und 22, dadurch 
gekennzeichnet, daB eine Steuerung (18) fiir die Bewe- 
gungen des Manipulators vorgesehen ist, derart, daB 
nacheinander die Etikettierposition (HI) gemaR An- 
spruch 20 und nach Riickschwenken und Ruckbewe- 
gen in entgegengeset/.ter Richtung die Edkeltierposi- 
tion (E2) gemaB Anspruch 22 erreichbar sind. 

24. Vorrichtung nach Anspruch 21 und 22, dadurch 
gekennzeichnet, daB eine Steuerung (18) vorgesehen 
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ist, derart, daB nacheinander die Etilcettierposition (E2) 
gemaB Anspruch 22 und nach Ruckbewegen in entge- 
gengeset y.ter Ri chtung di e Kti kettierposi t.i on (El ) ge- 
' mali Anspruch 21 erreichbar sihd, ^ , , • ; 

25. Vorrichtung nach ei hem der Anspruche 17 his 24, 
dadurch gekennzeichniet; daB bei in der Ausgahgsposi- 
lion (A) belindlichein Schwenkanii (13) und in Aus- 
jgangsppsition (M) am Schwerikarm (13) befinidiicheni 
Manipulator ein Etikett' (170, 171) von deir Abgabeein- 
richtung an den Manipulator (16) abgebbar ist, 

26. Vorrichtung nach einem der Anspruche ,17 bis' 25, 
dadurch gekenhzeichneti daB die Schwenkbewegung 
und das Veffaliren des Manipulators (16) uhd/oder die ' 

' Ruckschwenkbewegung und geradlinige Ruckbewe- 
gung des' Manipulators (16) unabhangig voneinander" 15 
bewirkbar sind, wobei der Manipulator mittels eines 
DrehanU-iebes schwenkbar und rnittels eines Linearan- 
triebes geradlinig verfahi*bar antreibbar ist. 

27. Vorrichtung nach einem der Anspruche 17 bis 26, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Schwenkarm (13) des 20 
Manipulators (16) uni eine vertikal verlaufende , 
Schwenkachse schwenkbiar ist. 

28. Vorrichtung nach einem der Anspruche 17 bis 26, 
dadurch gekennzeichnet, daB der S chwerikarm (13) des 
Manipulators (16) um eine horizorital Verlaufende 
Schwenkachse schwenkbar ist. ' - - - 

29. Vorrichtung nach cincm der Anspriichc 17 bis 28, 
dadurch gekennzeichnet, '.daB die Schwenkbewegung 
und das Vcif ahrcn des Manipulators (16) und/odcr die 
Ruckschwenkbewegung und geradlinige -Riickbewe^ 
gung des MahipUlatprs (16). simultan, bewirkbar sind. 

30. Vorrichtung nach einem der Ansprtlcherl 7 bis 29, 
dadurch gekennzeichnet, daB sie ein TragegesteLl auf- 
weist, mittels dessen zumindest der Manipulator (16) 
hohenverstellbar gehaltert ist. 

31. Vorrichtung nach einem der Anspriichc 17 bis 30, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Manipulator (16) ei- 
nen Vakuuiii-Spende-Stenipel (161) uiiifaBt, der zuni 
Aufnehmen und Halten eines von der Abgabeeinrich- 
tung abgegebenen Etiketts mit Unterdruck und zum 
Aufbringen des Etiketts. am Gegehstand mit tiberdruck 
beaufschlagbar ist. ^ 

32. Vorrichtung nach einem der Anspruche 17 bis 31, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Manipulator (16) ei- 
nen Kontaktsensor (160) aufweist^ dei- bei Kontakt mit 
einer zu etikettierenden Oberflache (20, 21, 22, 23) des 
Gegenstandes. (2) das Aufbririgeri des Etiketts auslost, 

. 33. Vorrichturig nach einem der Anspriiche 17 bis 32, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Ausschwehken und 
Ausfahren des Manipulators (16) in die Etikettierposi- 
tion (El) und/oder aus der Etikettieiposition (El) zu- 
ruck in die Ausgangspositioh (M) mit grpBerer Ger 
schwindigkeil als der Fordergeschwihdigkeit des zu 
etikettierenden Gegenstandes (2) durchfiihrbar ist. 

34. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 17.bis 33, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Abgabeeinrichtung 
fUr die Etiketten einen Etiketteridrucker (17) umfaBt. 

35. Vorrichtung nach cincm der Ahspriichc 17 bis 34, 
dadurch gekennzeichnet, daB mindestens ein Sensor 
zum Ei-mitteln euer Position des Gegenstandes (2) in 
Bezug auf die Vorrichtung (1) vorgesehen isi: 

36. Vorrichtung nach Anspruch 35, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Sensor (19.1) vorgesehen ist,. mittels 
dessen das Ausfahren des M[anipulators (16)' in?die Eti- 
keUierposiiion (E2)-ausl«sbar ist. - . ; 

37. Vorrichtung riaich Anspruch 35 oder 36, dadurch 
gekennzeichnet, daB eiri Serisor (19 j) vorgesehen ist, 
mittels dess^ri Ausschwenken und das Ausfahren des 
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Manipulators (16) ih die Etikettierpdsition (El) auslSs- 
barist. . ' 

38. yofrichtung nach eihern der Anspriiche 35 bis 37, 
dadurch'gekenrizeichhet, daB ein Sensor (19.2) zum Hr- 
mitteln einer Position des Gegenstandes im Schwenk- 
bereich des Schwenkarmes (l3) vorgesehen ist, mittels 
dessen eine Schwenkbewegung. des Schwenkarmes 
(13) in Ausschwenkrichtung (SI) auslpsbar oder unter- 
druckbar ist. 
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